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Ставится задача: за заданный промежуток времени перевести ди-
намическую систему из начального положения в заданное конечное с 
минимальными затратами энергии [1]. 
При решении данной оптимизационной задачи используется тео-
рема об ортогональной декомпозиции гильбертова пространства и 
алгоритм l-проблемы моментов.  
Функция управления представляется в виде: 
                        
где                 – элемент из подпространства     [   ], 
     ,    – элемент ортогональный этому подпространству. 
Получено точное решение задачи, выражение для функции управ-
ления  и нормы функции управления. Построена компьютерная реали-
зация решения. Созданы наглядные учебные материалы для лабора-
торной работы для использования в процессе изучения студентами 
дисциплины «Методы оптимизации» и «Дифференциальные уравне-
ния», которые дают возможность в режиме реального времени на 
экране компьютера наблюдать траекторию движения управляемой 
динамической системы, а также изменение функции управления и 
объем энергии, что используется на управление движением системы. 
 
 
 
Рисунок 1 – График расхода энергии от заданного промежутка време-
ни на управление. 
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